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Periph^rique d'entr6e pour ordinateur ou similaire 

L' invention concerne un pSriphSrique d' entree 
pour ordinateur, utilisable pour la manipulation a 
5 1' Scran d'objets virtuels dans des domaines aussi varies 
que la conception assistee par ordinateur (CAO) , 
1 ' infographie, les jeux vidSo, ou I'imagerie mSdicale, et 
utilisable egalement pour la manipulation d'objets reels 
tels que des cameras de surveillance, des robots, ou des 
10 machines a mesurer tridimensionnelles . 



ARRIERE-PLAN DE L' INVENTION 
On connait des peripheriques d' entree pour ordi- 
nateur, appelSs communSment souris, qui comportent une 

15 coque sur laquelle s'appuie la main de I'operateur et qui 
est fixee sur une base apte a glisser sur une surface 
plane. Une telle souris est equipge de capteurs Slectri- 
ques aptes a gSnSrer des signaux Slectriques a destina- 
tion de 1' ordinateur en reponse a des mouvements de la 

20 souris, permettant de discriminer des mouvements selon 
deux directions distinctes, ce qui suffit pour la plupart 
des applications bureautiques, mais est insuffisant pour 
permettre une manipulation d'un objet (virtuel ou rSel) 
dans I'espace, necessitant la commande de six degrSs de 

25 liberte. 

On connait par ailleurs, par exemple du document 
US 6 333 733, des peripheriques d' entree qui sont consti- 
tues d'une base fixe et d'une coque reliee a la base par 
une liaison cinematique autorisant trois degree de liber- 

30 t6 de translation et trois degres de liberte de rotation 
de la coque par rapport k la base. L'op^rateur deplace la 
coque dans I'espace au grS des mouvements qu'il veut im- 
primer a 1' objet manipulg, et peut mobiliser simultan^- 
ment plusieurs degres de liberte. Le logiciel qui ex- 

35 ploite les signaux des capteurs equipant un tel p^riph^- 
rique d' entree est avantageusement programme de fa^on que 
les mouvements de 1' objet commande reproduisent fidele- 
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ment les mouvements de la coque . 

N^anmoins, I'un des degrSs de liberte correspond 
a un mouvement de la coque selon une direction perpendi- 
culaire au plan d'appui sur lequel repose la base du p€- 
5 riph^rique. Cette caracteristique emp§che le repos de la 
main sur la coque et implique un appui carpien (c'est-a- 
dire sur la talon de la main) avec extension du poignet, 
ce qui risque d'engendrer dans le temps un trouble muscu- 
losquelettique connu sous le nom de syndrome du canal 
10 carpien. 



OB JET DE L' INVENTION 
L' invention a pour but de proposer un pSripheri- 
que d' entree qui presente le confort d' utilisation d'une 
souris, tout en permettant la manipulation d'un nombre 
significatif de degres de liberty. 



BREVE DESCRIPTION DE L' INVENTION 
L' invention a plus prScisSment pour objet un p6- 

20 ripherique d' entree pour ordinateur ou similaire, compor- 
tant une partie mobile manipulee par I'operateur et equi- 
pe de capteurs electriques aptes a generer des signaux 
electriques a destination de 1' ordinateur en reponse k 
des mouvements de la • partie mobile imposes par 

25 I'operateur, dans lequel, selon 1' invention, la partie 
mobile comprend une coque reliee a une base fixe au moyen 
d'une liaison cinematique agencee pour autoriser tout 
mouvement de la coque par rapport a la base & 1' exception 
d'un d^placement selon une direction sensiblement perpen- 

30 diculaire IL un plan d'appui de la base. 

La coque peut alors §tre manipulee selon cinq de- 
gres de liberte correspondant a deux translations selon 
des directions sensiblement paralldles au plan d'appui de 
la base et trois rotations, qui peuvent etre mis en cor- 

35 respondance avec les cinq degres de liberty correspon- 
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dants de I'objet manipulS. 

Quant au sixidme degr^ de liberty manquant, il 
peut etre control^ par un organe de commande equipant le 
periph^rique . 

5 Ainsi, il est possible de controler au moins cinq 

degres de liberte de I'objet manipule, tout en conservant 
la main en appui, et tout en gardant une correspondance 
tres instinctive entre les deplacements de la coque et 
les deplacements de I'objet manipul6. 

10 

BREVE DESCRIPTION DES DESSINS 
L' invention sera mieux comprise a la lumiere de 
la description qui suit en reference aux figures annexees 
parmi lesquelles : 
^5 - la figure 1 est une vue en coupe longitudinale 

d'un peripherique d' entree selon un premier mode particu- 
lier de realisation de 1' invention ; 

- la figure 2 est une vue de dessus de la figure 
1, la coque du p^riphSrique d' entree ayant ^t^ partielle- 

20 ment decoupee selon la ligne II-II de la figure 1. 

- la figure 3 est une vue analogue k la figure 1 
d'un peripherique d' entree selon un deuxidme mode parti- 
culier de realisation de 1' invention ; 

- la figure 4 est une vue analogue a la figure 1 
25 d'un peripherique d' entree selon un troisieme mode parti- 

culier de realisation de 1' invention. 

DESCRIPTION DETAILLEE DE L' INVENTION 
En reference a la figure 1, le peripherique 
30 d' entree 1 de 1' invention comporte une base 2 posee sur 
un plan d'appui 3, par exemple la table de I'operateur. 

Le peripherique d' entree 1 comporte une coque 4 
ayant une forme bombge ergonomique apte a faciliter la 
prise en main, 

35 La coque 4 est relive a la base 2 au moyen d'une 
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liaison cinematique, ici realises par un element de liai- 
son 5 qui s'gtend entre la base 2 et la coque 4. 
L' element de liaison 5 a une extrSmite sup^rieure spheri- 
que 6 qui est regue dans une cavite sphgrique 7 homologue 
5 de la coque 4, et une extr^mite infSrieure plane 8 qui 
s'etend contre une surface plane 9 de la base 2, ici pa- 
ralldle au plan d'appui 3. 

On notera que la surface plane 9 est ici paral- 
lele au plan d'appui 3. En variante, elle pourrait 
10 s'6tendre avec un angle par rapport audit plan d'appui. 

Pour la suite, on appellera direction transverse 
la direction perpendiculaire ^ la surface plane 9. 

Ces dispositions permettent les mouvements sui- 

vants : 

15 - des rotations de la coque 4 par rapport a la 

base 2 sous I'effet d'un couple impost par la main de 
I'opgrateur sur la coque 4 autour du centre de 
1' extremity superieure spherique 6 de 1' element de liai- 
son 5 ; 

20 - des translations de la coque 4 par rapport ^ la 

base 2 sous I'effet d'un effort dans le plan de base im- 
pose par la main de I'operateur, lors desquelles 
I'extremite inferieure plane 8 de 1' element de liaison 5 
glisse sur la surface plane 9 de la base 2 . 

25 Les rotations conf^rent a la coque 4 trois degr^s 

de liberty de rotation, tandis que les translations 
conferent a la coque 4 deux degres de liberte de transla- 
tion. 

On notera qu'un effort exercS par la main de 
30 I'opgrateur sur la coque 4 selon la direction transverse 
est transmis directement k la base 2 par 1' Element de 
liaison 5 et n'entralne aucun mouvement de la coque 4. La 
main de I'op^rateur peut done reposer sur la coque 4, ce 
qui permet de soulager le bras et 6vite tout appui car- 
35 pien. 



wo 2005/010743 



5 



PCT/FR2004/001946 



Les cinq degrSs de liberty de la coque 4 permis 
par la liaison cin^matique entre la coque 4 et la base 2 
sont avantageusement exploites pour figurer les cinq de- 
gr^s de liberte correspondants d'un objet virtuel ou r€el 
5 manipule ^ I'aide du p^ripherique d' entree de 
1 ' invention. 

Quant au sixieme degr^^ en 1' occurrence celui qui 
correspond a une translation selon la direction trans- 
verse interdite par la liaison cin€matique, il est con- 

10 trole au moyen d'une molette de defilement 100 port^e par 
la coque 4. Ici, la molette de defilement 100 est un sim- 
ple secteur monte pivotant sur la coque 4 dans une plage 
angulaire dfiterminSe . 

Pour mesurer les d^placements de la coque 4 par 

15 rapport a la base 2, le periph^rique d' entree 1 est 6qui- 

p6 de capteurs de deplacement, non repr^sentes dans un - 
souci de clarte des figures • 

Afin de faciliter la mesure des mouvements de la 
coque, on equipe le p€riph6rique d' entree 1 de pieces 

20 auxiliaires, a savoir un premier coulisseau 10 et un se- 
cond coulisseau 15, qui facilitent la mise en place de 
capteurs de position. 

Le premier coulisseau 10 est monte sur la base 2 
pour coulisser selon la direction 14 (illustree k la fi- 

25 gure 2) qui s'etend dans un plan equatorial de 
I'extremite spherique 6 parallele a la surface plane 9. A 
cet effet, et comme cela est visible a la figure 1, le 
premier coulisseau comporte des fentes 11 recevant des 
tenons 12 portes par des montants 13 solidaires de la 

30 base 2 et qui s'^tendent en regard I'un de 1' autre de 
part et d' autre de la surface plane 9. 

Le second coulisseau 15 est mont§ dans le premier 
coulisseau 10 pour coulisser selon une direction 16 qui 
s'etend dans le plan Equatorial pr^cite, perpendiculaire- 

35 ment S la direction 14. A cet effet, le second coulisseau 
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comporte des tenons 17 (I'un deux est visible dans un 
#corch6 a la figure 2) , coulissant dans des rainures 18 
du premier coulisseau 10. 

Les coulisseaux 10,15 ne participent pas H la d4- 
5 finition de la liaison cingmatique entre la coque 4 et la 
base 2, Mais ils peuvent servir pour limiter I'amplitude 
des deplacements de la coque 4 dans les directions 14 et 
16, en prevoyant des butees entre la base 2 et le premier 
coulisseau 10, ainsi qu' entre le second coulisseau 15 et 

10 le premier coulisseau 10. 

L'extremite spherique 6 de 1' element de liaison 5 
comporte des ergots 21 qui s'etendent selon des direc- 
tions radiales contenues dans le plan Equatorial precite, 
et qui ont des extremitSs revues dans des rainures circu- 

15 laires 20 du second coulisseau 15. De la sorte, le second 

coulisseau 15 est en permanence centr§ sur I'extr^mitS '^^ 
sphirique 6 de 1' element de liaison 5 et la suit dans ses 
deplacements . 

Lors d'un d^placement de la coque 4, le second 

20 coulisseau 15 se deplace selon la direction 16 d'une 
quant ite egale a la composante du dSplacement de la coque 
4 selon ladite direction 16, et entraine le premier cou- 
lisseau 10 a se deplacer d'une quantite egale a la compo- 
sante du deplacement de la- coque 4 paralldle a la direc- 

25 tion 14. 

On notera que pour permettre la rotation de la 
coque 4 malgre la presence des ergots 21, la cavite sphe- 
rique 7 de la coque 4 comporte des rainures 24 (ces rai- 
nures sont visibles en coupe sur la figure 2, le jeu en- 

30 tre lesdites rainures et les ergots 21 ayant et^ exag^re) 
laissant passer les ergots 21 au travers de la cavitS 
spherique 7 de la coque 4, et autorisant un dSbattement 
angulaire de la coque 4 autour d'un axe contenu dans le 
plan Equatorial precite. On notera que lors d'une rota- 

35 tion de la coque 4 ayant une composante selon la direc- 



wo 2005/010743 PCT/FR2004/001946 



tion transverse, 1' element de liaison 5 est entra£ng en 
rotation avec la coque 4, La liaison ainsi institute en- 
tre la coque 4 et 1' element de liaison 5 s'apparente a 
une liaison homocinetique entre dexix arbres d*axes con- 
5 courants. 

Ces dispositions permettent la mise en place ai- 
see de capteurs pour la determination des differents mou- 
vements de la coque 4 . 

On pourra ainsi disposer un capteur de deplace- 
10 ment entre la base 2 et le premier coulisseau 10, ce qui 
permet de connaitre le d^placement de la coque 4 selon la 
direction 14 . 

On peut egalement disposer un capteur de dSplace- 
ment entre le premier coulisseau 10 et le second coulis- 
15 seau 15, ce qui permet de connaitre le d^placement de la 
coque 4 selon la direction 16. 

On peut encore disposer un capteur de position 
entre le second coulisseau 15 et I'extr^mitS de I'un des 
ergots 21, ce qui permet de connaitre la rotation de la 
20 coque 4 autour d'un axe perpendiculaire aux directions 14 
et 16, done parallele a la direction transverse. 

On peut enfin disposer deux capteurs entre le se- 
cond coulisseau 15 et la coque 4, qui mesurent des depla- 
cements selon la direction transverse, et dont les indi- 
25 cations permettent de determiner les rotations de la co- 
que autour de deux axes perpendiculaires qui s'etendant 
dans le plan Equatorial precite. 

Enfin, pour le sixieme degre de liberte contrdlE 
par la molette de defilement 100, un simple capteur de 
30 rotation dispose sur I'axe de celle-ci fait 1' affaire. 

II est avantageux de contrdler non pas les depla- 
cements eux-memes, mais les vitesses de deplacement. Pour 
ce faire, le logiciel qui exploite les signaux des cap- 
teurs du pEripherique d' entree est programme pour d^pla- 
35 cer I'objet manipuie h une vitesse proportionnelle li 
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I'ecart entre une position d'gquilibre de la coque (ou de 
la molette) et une position ^cartSe imposSe par 
I'op^rateur . 

Pour definir une position d'equilibre de la co- 
5 que, le peripherique d' entree 1 est equipe de ressorts 
h^licoidaux 22 qui s'gtendent entre les montants 13 de la 
base 2 et le second coulisseau 15, Les ressorts 22 tra- 
vaillent uniquement en traction et exercent un effort de 
rappel du second coulisseau 15 vers une position cent rale 

10 illustrge a la figure 2 dans laquelle les ressorts 22 
exercent tous le mgme effort et s'Stendent selon des di- 
rections sensiblement concourantes . 

Le rappel du second coulisseau 15 entralne 6gale- 
ment le rappel du premier coulisseau 10 mais aussi le 

15 rappel de 1' Pigment de liaison 5, et, enfin , le rappel 

de la coque 4. II est a remarquer que le rappel exerce ^-^ 
par les ressorts 22 ne concerne que les mouvement de 
translation des diff brents gl^ments rappelgs, et aucune- 
ment les mouvements de rotation de la coque 4 ou de 

20 1' Aliment de liaison 5. 

Pour parfaire le rappel, un ressort h^licoidal 23 
(visible & la figure 1) s'etend entre le second coulis- 
seau 15 et la coque 4 en ayant des extr^mites arr^t^es 
sur chacun des elements prgcit^s. Une rotation de la co- 

25 que 4 autour d'un axe paralldle a la direction transverse 
sollicite le ressort 23 en torsion, tandis qu'une rota- 
tion autour d'un axe perpendiculaire a la direction 
transverse sollicite le ressort 23 en compression asymg- 
trique. Dans les deux cas, le ressort 23 exerce un effort 

30 de rappel tendant k ramener la coque 4 dans une position 
angulaire d'gquilibre. Etant donn6 la liaison homocin^ti- 
que institute par les ergots 21 et les rainures 24 entre 
1' Pigment de liaison 5 et la coque 4, le rappel de la co- 
que 4 provoque ggalement le rappel de 1' Pigment de liai- 

35 son 5 vers la position illustrSe a la figure 2. 
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Les ressorts 22, 23 dSfinissent ainsi une posi- 
tion d'gquilibre unique de la coque vers laquelle elle 
revient lorsqu'elle n'est pas manipul^e. 

Pour finir, la molette de defilement 100 est 
5 elle-m§me rappel^e vers une position d'4quilibre au cen- 
tre de sa plage angulaire de debattement , au moyen d'un 
simple ressort ^ lame (non represent^) . En variante, on 
peut prevoir un ressort de torsion. 

Les positions d'equilibre de la coque 4 et de la 
10 molette 100 permettent de mesurer un 6cart entre lesdites 
positions d'equilibre et les positions dans lesquelles 
l'op6rateur place la coque ou la molette. 

On remarquera que le premier coulisseau 10 et le 
second coulisseau 15 ne subissent jamais direct ement 
15 1' effort impose par la main de I'opgrateur. En particu- 
lier, ils ne subissent aucun effort transverse, transmis 
directement de la coque 4 vers la base 2 par 1' element de 
liaison 5. Les coulisseaux 10,15 subissent uniquement des 
efforts d'entrainement selon un plan paralieie a la sur- 
20 face plane 9 de la base 2, ainsi que les efforts des res- 
sorts de rappel 22,23. lis ne sont done que trSs peu sol- 
licites . 

Selon un deuxieme mode particulier de realisation 
illustre a la figure 3, 1' element de liaison 5' comporte 

25 toujours une premiere extremite spherique 6' qui coopere 
avec une cavite homologue 7' de la coque 4', permettant 
la transmission de 1' effort d'appui de la main sur la co- 
que 4' directement la base 2'. Cependant, les ergots et 
rainures du mode de realisation precedent sont remplaces 

30 par des cannelures k flancs courbes 30 portees la pre- 
miere extremite cooperant avec des cannelures compatibles 
31 portees par la coque 4'. Ces cannelures 30,31 permet- 
tent la liaison en rotation de la coque 4 et de 1' element 
de liaison 5' autour d'un axe, tout en permettant un de- 

35 battement de la coque selon des directions contenues dans 
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le plan Equatorial. Pour centrer le deuxiSme coulisseau 
15' en permanence sur 1' element de liaison 5', le 
deuxieme coulisseau 15' comporte une cavitS sph^rique 32 
qui coopdre avec une port6e sph^rique 33 homologue de la 
5 coque 4, la cavite spherique et la portee homologue ayant 
meme centre que I'extremite sphSrique 6'. 

Selon un troisieme mode particulier de realisa- 
tion illustre a la figure A, 1' Element de liaison 5'' est 
ici un diabolo en matiere elastom^re anisotrope, pouvant 

10 etre ^lastiquement deforme sous 1' action efforts de tor- 
sion autour d'un axe Z de symetrie de revolution, et de 
flexion autour d'axes perpendiculaires audit axe de syme- 
trie. Ici, le diabolo 5'' est dispose de sorte que I'axe 
Z de symStrie de revolution du diabolo s'etende selon la 

15 direction transverse, 

Le diabolo 5' ' comporte une premidre extrgmitS - 
6'' qui est encastrSe dans la coque 4'', et une seconde 
extr^mite 8'' qui est encastr^e dans un socle 40 du se- 
cond coulisseau 15'' qui est en appui libre centre la 

20 surface plane 9'' de la base 2". L' element de liaison 
5'' n'est done plus directement en contact avec la sur- 
face plane 9' ' , mais reste en appui centre celle-ci via 
le socle 40, cet appui fournissant une liaison permettant 
un coulissement du diabolo sur la surface plane 9' ' , de 

25 sorte que la seconde extremite de 1' element de liaison 
est recpu a coulissement sur la base de fagon similaire 
aux exemples precedents. La coque 4'' peut ainsi Stre de- 
placee selon deux directions paralleles a la surface 
plane 9' . 

30 Par ailleurs, I'Elasticite du diabolo 5'' auto- 

rise des debattements de la coque 4'' selon des axes pa- 
rallSles a la surface plane 9'', et une rotation de la 
coque 4'' autour de la direction transverse, organisant 
une liaison cinSmatique entre la coque 4'' et la base 2'' 

35 de type spherique, similaire a celle des exenples pr6ce- 
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20 



dents . 

Au total, le diabolo 5" realise done une liaison 
cin^matique entre la base 2" et la coque 4" permettant 
cinq degres de liberty, tout en permettant un appui de la 
main sur la coque 4", cet appui se transmettant via le 
diabolo 5" et le socle 40 du second coulisseau 15" vers 
la base 2 ' ' . 

A cet egard, on notera que le diabolo presente 
une raideur importante en compression selon la direction 
Z, bien plus grande que ses raideurs de flexion et de 
torsion. 

On remarquera que le second coulisseau 15" est 
toujours montS a coulissement dans le premier coulisseau 
10", de sorte que le premier coulisseau 10" empgche le 
15 second coulisseau 15" de tourner autour de la direction., 
transverse, qui empiche lui-m§me la seconde extr^mitS 8" 
du diabolo de tourner. Cette disposition permet 
d' organiser un rappel de la coque en rotation autour de 
la direction transverse, venant completer un rappel lors 
des debattements de la coque 4" obtenu par simple appui 
des extr^mit^s du diabolo 5". 

On remarquera ^galement que, du fait de 
I'encastrement de I'extr^mitg 8" du diabolo 5" dans le 
socle 40 du second coulisseau 15", ce dernier reste en 
25 permanence centra sur I'axe Z du diabolo 5". 

L' invention n'est pas limit€e aux modalit§s par- 
ticulidres de 1' invention qui viennent d'etre dicrites, 
mais bien au contraire englobe toute variante entrant 
dans le cadre de 1' invention tel que d^fini par les re- 
30 vendications . 

En particulier, bien que I'on ait illustr# la mo- 
lette de defilement comme #tant posit ionnee sur la coque, 
on pourra placer la molette sur la base fixe. 

Bien que I'on ait illustr# le periph^rique 
35 d' entree avec une base ind^pendante, ladite base pourra 
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faire partie integrante d'un chSssis, un pupitre ou en- 
core un clavier. 

Bien que I'on ait illustre les moyens de rappel 
de la coque vers sa position d'equilibre comme 6tant 
5 constitues de ressorts helicoidaux, les moyens de rappel 
peuvent en variante etre constitues d'^l^ments en 61asto- 
mere, comme par exemple un Element tubulaire qui s'^tend 
entre le second coulisseau et la coque. 

Bien que I'on ait illustre I'organe de commande 

10 du sixidme degrS de liberty comme Stant une molette de 
defilement, on pourra ggalement utiliser d'autres organes 
de commande, comme un minimanche, ou encore un bouton du 
type de ceux utilises pour la commande des vitres de voi- 
ture. L'organe de commande pourra §tre install^ sur la 

15 coque comme illustr^, ou encore sur la base. Si besoin, 

on pourra a j outer d'autres organes de commande pour com- V 
mander des degr^s de libertes supplement aires (utiles 
pour manipuler des bras de robot par exemple) , ou 
d'autres f onctionnalites (boutons de selection par exem- 

20 pie) . 
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REVENDICATIONS 

1. P6ripherique d' entree (1) pour ordinateur ou 
similaire, comportant une partie mobile manipulSe par 
5 I'operateur et equipe de capteurs electriques aptes a ge- 
n^rer des signaux electriques a destination de 
1' ordinateur en reponse a des mouvements de la partie mo- 
bile imposes par I'operateur, caracterise en ce que la 
partie mobile comprend une coque (4) reli6e a une base 
10 fixe (2) au moyen d'une liaison cinematique agencee pour 
autoriser tout mouvement de la coque (4) par rapport Sl la 
base (2) 8l 1' exception d'un deplacement selon une direc- 
tion sensiblement perpendiculaire a un plan d'appui de la 
base (2) . 

15 2. P^ripherique d' entree selon la revendication 

1, caractSrisS en ce que la liaison cinematique comprend 
un element de liaison (5) ayant une premidre extr^mite 
(6) cooperant avec la coque (4) pour r^aliser une liaison 
de type spherique, et une seconde extremite (8) plane re- 

20 gue a glissement centre une surface plane (9) de la base 
(2) . 

3, Peripherique d' entree selon la revendication 

2, caracterise en ce que la premiere extremite (6) de 
1' element de liaison (5) est spherique et est regue dans 

25 une cavite homologue de la coque (4) . 

4, Peripherique d' entree selon la revendication 
2, caract6ris6 en ce que la premiere extremity (6) de 
l'41€ment de liaison (5) et la coque (4) comportent des 
moyens de cooperation pour autoriser un d^battement de la 

30 coque (4) autour d'un axe contenu dans un plan parallele 
a la surface plane (9) de la base, tout en liant en rota- 
tion 1' Element de liaison (5) et la coque (4) autour d'un 
axe perpendiculaire audit plan, 

5, Peripherique d' entree selon la revendication 3 
35 et la revendication 4, caracterise en ce que les moyens 
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de cooperation comportent des ergots (21) qui s'^tendent 
dans un plan equatorial de l'extr#mit4 sph^rique (6) pa- 
ralldle a la surface plane (9) de la base, les ergots 
(21) s'gtendant au travers de rainures (24) de la cavit# 
5 spherique (7) de la coque (4) qui autorisent un debatte- 
ment de la coque (4) autour d'un axe contenu dans le plan 
Equatorial . 

6. PSripherique selon la revendication 3 et la 
revendication 4, caractSrise en ce que les moyens de coo- 

10 peration comportent des cannelures a flancs courbes 
(30,31) s'etendant entre la coque (4') et la premiere ex- 
trgmitg (6') de l'614ment de liaison (5'). 

7. Pgriph^rique d' entree selon la revendication 
2, caract4ris€ en ce qu'il comporte un premier coulisseau 

15 (10) montS & coulissement sur la base (2) selon une pre- 
midre direction (14) contenue dans un plan paralldle a la 
surface plane (9) de la base (2) , et un second coulis- 
seau (15) monte a coulissement dans le premier coulisseau 
(10) selon une seconde direction (16) ggalement contenue 

20 dans ledit plan et perpendiculaire a la premiSre direc- 
tion (14) , le second coulisseau (15) comportant des 
moyens (20,24 ; 33,34) de son cent rage sur 1' Element de 
liaison (5) . 

8. P^ripherique selon la revendication 2, carac- 
25 t^risS en ce que l'616ment de liaison comprend un organe 

Elastique anisotrope (5") en appui d'une part sur la 
surface plane de la base et d' autre par sur la coque, en 
€tant apte ^ flEchir Elastiquement selon des directions 
parallgles a la surface plane (9'') de la base (2'') . 
^° 9- P6riph#rique d' entree selon la revendication 

1, caracterisE en ce qu'il comporte des moyens de rappel 
(22,23) de la coque (4) vers une position d'equilibre. 

10. P^riphSrique d' entree selon la revendication 
7 et la revendication 9, caract^risE en ce que les moyens 
de rappel comportent des ressorts h^licoidaux (22) qui 
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s'^tendent entre la base (2) et le second coulisseau 
(15) . 

11. P^ripherique d' entree selon la revendication 
7 et la revendication 9, caracteris6 en ce que les moyens 

5 de rappel comportent un ressort h^licoidal (23) qui 
s'gtend entre la coque (4) et le second coulisseau (15) 
et qui comporte une extremite arretee sur la coque 4 et 
une extr6mit# arretee sur le second coulisseau (15) , 

12. Peripherique d' entree selon la revendication 
10 1, caracterise en ce qu'il comporte un organe de commande 

(100) d'un degrg de liberte supplement aire. 
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